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(54) Title: HANDLING GEAR FOR REPOSITIONING PIECES 



(54) Bezeichnung: HANDHABUNGSGERAT ZUM UMPOSITIONIEREN VON TEILEN 




(57) Abstract: A handling gear for repositioning 
pieces is disclosed, comprising at least one pivodng 
arm (15), which may be driven to give an oscillating 
pivoting motion about a pivot axis (16), in such a 
way that said arm acts upon a pick-up support (6) 
for carrying a pick-up (7) on carrying out a pivoting 
movement The above can be displaced along a 
pre-determined manipulation track without a change in 
the spatial orientation thereof. The pick-up support (6) 
is connected to a curve follower (35) which is engaged 
on a pre-set track (36), which defines the desired path 
of the handling track and which is a little offset from 
the pivot axis (16). Furthermore, the pick-up support 
(6) is mounted in such a way as to be displaceable 
in the appropriate radial direcdon in order to achieve 
a handling track (5), at least partiaUy displaced from 
the circle about the pivot axis (16) and thus be able to 
carry out a radial movement, superimposed upon the 
movement about the pivot axis (16). 

(57) Zusammenfassung: Es wird dn Handhabungs- 
gerSt zum Umpositionieren von Teilen voigeschlagen, 
das mindestens einen zu einer osrillierenden 
Schwenkbewegung um eine Schwenkachse (16) 
antreibbaren Schwenkarm (15) aufweist, der bci der 
Schwenkbewegung derart auf einen zum Tragen eines 
Greifers (7) dienenden GreifertrSger (6) einwirki, dass 
dieser ohne Anderung seiner r^umlichoi Orientierung 
entlang einer voiigegebenen Handhabungsbahn (5) 
verlagert wird. Der GreifertrSger (6) steht mit einem 
Kurvenfolger (35) in Verbindung. der mit einer sich ein 
Stuck weit entlang des Umfanges der Schwenkachse 
(16) erstreckenden und den gewtinschten Verlauf der 

[Fortsetzung auf der nachsten Seite] 
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Bahnvorgabekurve (36) in Eingrifif stehL Femer ist der Greifertrager (6) zur Realisiening einer zumindest paitieli von einer Kreis- 
bahn abweichenden Handhabungsbahn (5) reladv zur Schwenkachse (16) in bezOgHch dieser radialer Richtung bewegbar gelagen, 
so dass er eine der Unnlaufbewegung uni die Schwenkachse (16) fiberlageite Radialbewegung ausfQhren kann. 
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Handhabunasaerat zum Umpositioniere n von Teilen 

Die Erfindiing betrif ft ein HandhabungsgerSt zum Umpositionie- 
ren von Teilen^ mit mindestens einem durch eine Antriebsein- 
richtung zu einer oszillierenden Schwenkbewegung urn eine 
Schwenkachse antreibbaren Schwenkarm, der bei der Schwenkbe- 
wegung derart auf einen zum Tragen eines Greifers dienenden 
Greifertrager einwirkt, dass dieser ohne Anderung seiner 
raumlichen Orientierung entlang einer vorgegebenen Handha- 
bungsbahn verlagert wird. 

Ein Handhabungsgerat dieser Art geht beispielsweise. aus der 
DE 296 18 418 Ul hervor. Es wird zum Umpositionieren von Tei- 
len verwendet, die an einer ersten Position aufgenommen und 
zu einer zweiten Position verlagert werden, wo sie abgesetzt 
werden. Man spricht daher auch von "Pick-And-Place"-Geraten. 
Das jeweils umzupositionierende Teil wird wahrend des Umposi- 
tioniervorganges yon einem geeigneten Greifer gehalten, der 
an einem Greifertrager des Handhabiingsgerates sitzt und zu- 
saramen mit diesem eine von einer Antriebseinrichtung hervor- 
gerufene Handhabungsbahn durchlauft, wobei sich lediglich 
seine Lage, nicht jedoch seine Orientierung im Raum veran- 
dert . 

Bei dem Handbabungsgerat der DE 296 18 418 Ul ist der Grei- 
fertrager Bestandteil eines zwei Schwenkarme enthaltenden Pa- 
rallelogrammsystemis, wobei die von ihm durchlaufene Handha- 
bungsbahn eine reine Kreisbahn ist. Mit diesem zwar zuverlas- 
sigen arbeitenden Konzept lassen sich zwar vielfaltige Hand- 
habungsaufgaben bewaltigen. Man sto&t jedoch an Grenzen, wenn 
Bedarf nach einer unkreisf ormigen Handhabungsbahn besteht, 
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beispielsweise einer im wesentlichen U-formigen Handhabungs - 
bahn mit zueinander parallelen linearen Bahnendabsclmitten, 
die es ermoglicht, Bauteile zu Beginn und am Ende des XJmposi- 
tioniervorganges ein Stuck weit linear zu bewegen, beispiels- 
5 weise um Schrauben oder kurze Wellenstucke aus zugeordneten 
Halterungen zu entnehmen und in vorgesehene Ausnehmungen ein- 
zusetzen. 

Die gleiche Problematik besteht bei dem in der DE 91 05 666 
10 Ul beschriebenen Handhabungsgerat , das dort als Bestandteil 
eines Stetnpelgerates ausgefuhrt ist. 

Zwar warden in der DE 296 18 418 Ul bereits Ausf uhrungsf ormen 
beschrieb^n, bei denen sich der Greifer entlang einer un- 
15 kreisf ormigen Handhabungsbahn verlagern lasst. Allerdings ist 
dies zwingend verbunden mit einer Anderung der raumlichen 
Orient ierung des Greifers bzw. Greif ertragers, was den Ein- 
satzbereich wiederum stark einschrankt. 

20 In der DE 36 03 65 0 C2 wurde bereits ein als Ubergabevorrich- 
tung bezeichnetes HandhabungsgerSt vorgeschlagen, mit dem 
sich ein Greifer entlang einer unkreisf ormigen Handhabungs- 
bahn mit zueinander parallelen Bahnendabschnitten unter stan- 
diger Beibehaltung seiner raumlichen Orientierung verlagern 

25 lasst. Das dabei zur Anwendung gelangende Antriebskonzept ist 
allerdings relativ aufwendig und erfordert ein groi^es Bauvo- 
lumen, indem zwingend zwei f luidbetatigte Arbeitszylinder be- 
not igt werden, um den gewunschten Bahnverlauf zu realisieren. 

30 Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Handha- 
bungsgerat der eingangs genannten Art zu schaffen, das bei 
kompakten Abmessungen und geringem antriebstechnischem Auf- 
wand bei zugleich kostengunstigem Aufbau eine zuverlassige 
Umpositionierung von Teilen auch entlang einer unkreisf ormi- 

35 gen Handhabungsbahn ermoglicht. 
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Zur Losung dieser Aufgabe ist vorgesehen, dass der Greifer- 
trager mit: einem Kurvenf olger in Verbindung steht, der mit 
einer sich ein Stuck weit entlang des Umfanges der Schwenk- 
achse erstreckenden und den gewiinschten Verlauf der Hauidha- 
bungsbahn def inierenden Bahnvorgabekurve in Eingriff steht, 
wobei der Greif ertrSger zur Realisierung einer zutnindest par- 
tiell von einer Kreisbahn abweichenden Handhabungsbahn rela- 
tiv zur Schwenkachse in bezuglich dieser radialer Richtung 
bewegbar gelagert ist, so dass er eine der Umlaufbewegung um 
die Schwenkachse uberlagerte Radialbewegung ausfuhren kann. 

Auf diese Weise kajin der durch die Schwenkbewegung der 
Schwenkachse hervorgeruf enen Umlaufbewegung des Greifertra- 
gers durch das Zusammenwirken des Kurvenf olgers und der Bahn- 
vorgabekurve eine Radialbewegung uberlagert werden, die den 
Greifertrager zum Durchlaufen einer gewunschten unkreisf orroi- 
gen Handhabungsbahn zwingt, wobei die raumliche Orientierung 
erhalten bleibt, Es kann also der Radius der Umlaufbewegung 
in Abhangigkeit vom Schwenkwinkel des Schwenkarmes nach Be- 
darf geandert werden, wobei sich durch entsprechende Ausges- 
taltung der Bahnvorgabekurve insbesondere auch eine Handha- 
bungsbahn vorgeben lasst, die einen im wesentlichen U-for- 
migen Verlauf mit zwei zueinander parallelen linearen Bahn- 
endabschnitten aufweist. Dadurch kann das einem Umppsitio- 
niervorgang ausgesetzte Teil im Rahmen zumindest einer kurzen 
Linearbewegung aufgenommen und/oder abgesetzt werden, was 
Einsatzbereiche fur das Handhabungsgerat eroffnet, bei denen 
beispielsweise Schrauben, kurze Wellen oder sonstige langli- 
che Bauteile im Rahmen einer Linearbewegung in eine Bohrung 
Oder eine sonstige langliche Vertiefung eingesetzt werden 
miissen. 

Weit ere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung gehen aus 
den Unteranspruchen hervor. 

Die kinematische Auslegung der durch den Schwenkarm iind den 
Kurveneingrif f realisierten Kinematik wird zweckmaSigerweise 
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SO getroffen, dass der Richtiingsverlauf der Bahnvorgabekurve 
demjenigen der Handhabungsbalin entspricht, so dass sich eine 
direkte Abhangigkeit ergibt, die die Herstellung der Bahnvor- 
gabekurve betrachtlich vereinfacht. 

5 

Verfugt das Handhabungsgerat uber eine Bahnvorgabekurve mit 
im wesentlichen U-formigen Verlauf und dabei zwei zueinander 
parallelen linearen Kurvenendabschnitten, ist es von Vorteil, 
wenn die Schwenkachse mindestens eines Oder des einzigen 
10 Schwenkarmes mittig zwischen den linearen Kurvenendabschnit- 
ten platziert ist. Auf diese Weise ergeben sich besonders 
kottpakte Abmessungen. 

Zweckmafiigerweise ist der Greif ertrager bezuglich *der 
15 Schwenkachse radial verstellbar an mindestens einera Schwenk- 
arm gelagert und steht dabei gleichzeitig in Mitnahmeeingrif f 
mit dem Schwenkarm. Dabei kahn der Greif ertrager mit einem 
vorzugsweise rollenartig ausgebildeten Mitnehmer in ein be- 
zuglich der Schwenkachse radial ausgerichtetes Langloch ein- 
20 greif en, um den Mitnahmeeingrif f zu realisieren. Der vorzugs- 
weise ebenfalls rollenartig ausgefuhrte Kurvenfolger kann 
hierbei in zum Mitnehmer koaxialer Anordnung platziert sein, 
was wiederum besonders kompakte Abmessungen ermoglicht. 

25 Zwar lie&e sich das Handhabungsgerat prinzipiell auch unter 
Verwendung mehrerer und insbesondere zweier in. ein Gelenkpa- 
rallelogramm eingegliederter Schwenkarme realisieren. In der 
Regel ist jedoch eine Ausfuhriingsf orm mit nur einem einzigen 
Schwenkarm kostengunstiger und erfordert einen geringereh 

30 herstellungstechnischen Auf wand. Insbesondere wenn nur ein 
einziger Schwenkarm vorhanden ist, empfiehlt sich eine zu- 
satzliche Abstutzung und Fuhrung des Greif ertragers an einer 
zusatzlich zum Schwenkarm vorgesehenen Fuhrungseinrichtung, 
die auch in der Lage ist, die gewunschte raumliche Orientie- 

35 rung des Greif ertragers auf fechtzuerhalten. 
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Die zusatzliche Fuhrungseinrichtung kann so ausgebildet sein, 
dass sie dem Greif ertrager ausschlieSlich zwei zueinander 
rechtwinkelige Bewegungsf reiheitsgrade ermoglicht , um so in 
einer Ebene die gev/unschte Handhabungsbahn durchlaufen zu 
konnen . 

Eine sehr prazise Fubrung des Greif ertragers ergibt sich, 
wenn dieser zum einen am Schwenkarm angreift und zum anderen 
uber den Kurvenfolger itiit der Bahnvorgabekurve in Eingrif f 
steht, wobei er mit einer linearen Fuhrungsschiene versehen 
ist, die an einem Fuhrungsschlitten in einer ersten Bewe- 
gungsrichtung linear verschiebbar gefuhrt ist, der seiner- 
seits an einer Linear fuhrung in einer zur ersten Bewegungs- 
ricbtung rechtwinkeligen zweiten Bewegungsrichtung verstell- 
bar gefuhrt ist, wobei die von den beiden Bewegungsrichtungen. 
aufgespannte Bewegungs ebene rechtwinkelig zur Schwenkachse 
des Schwenkarmes verlauft . 

Um das Handhabungsgerat variabel einsetzen zu konnen, ist es 
zweckmafiigeirweise mit Anschlagmitteln ausgestattet , die eine 
variable Vorgabe der Lange der vom Greif ertrager zu durchlau- 
fenden Handhabungsbahn ermoglichen und die zweckmaSigerweise 
so angeordnet sind, dass sie mit dem Greif ertrager zusammen- 
arbeiten. Ferner konnen StoSdampfmittel vorgesehen sein, die 
den Enden der vom Greif ertrager zu durchlauf enden Handha- 
bungsbahn zugeordnet sind, um ein gedampftes Abbremsen des 
Greif ertragers beim Erreichen der jeweiligen Endposition zu 
ermoglichen. 

Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung sieht vor, dass die 
Bahnvorgabekurve Bestandteil mehrerer beispielsweise platten- 
artig aufgebauter Kurventrager ist, die zumindest teilweise 
relativ zueinander verstellbar sind, um den Verlauf der Bahn- 
vorgabekurve zu beeinf lussen. Auf diese Weise lasst sich bei- 
spielsweise die Lange mindestens eines Kurvenabschnittes va- 
riieren, beispielsweise zur Anpassung an die Lange der 
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Wegstrecke, die zwischen der Anfangs- und Endposition eines 
umzupositionierenden Teiles liegt. 

Als Antriebseinrichtung fur die Erzeugung der Schwerxkbewegung 
5 des tnindestens einen Schwenkarmes kommt zweckmal^igerweise ein 
f luidbetatigter Drehantrieb zum Einsatz,. der als unmittelba- 
rer Bestandteil des Handhabiingsgerates ausgef ulir^ ist . 

Am Greif ertrager sind zweckntaSigerweise Bef estigungsmittel 
10 vorgesehen, die eine losbare Fixierung eines Greif ers ermog- 
lichen, so dass sich bei Bedarf unter Belassung des Greif er- 
tragers ein einfacher Greif eraustausch vornehmen lasst. 

Nachfolgend wird die Erfindung anhand der beiliegenden Zeich- 
15 nung naher erlautert. In dieser zeigen: 

Figur 1 eine perspektivische Vorderansicht einer bevor- 

zugten Ausf uhrungsf orm des erf indungsgemafien 
Handhabungsgerates , . 

20 

Figur 2 das Handhabungsgerat aus Figur 1 in einer Vorder- 

ansicht, 

Figur 3 das Handhabungsgerat aus Figuren 1 und 2 in einer 

25 Draufsicht mit Blickrichtung gemaS Pfeil III, und 

Figur 4 eine Seitenansicht des Handhabungsgrerates mit 

Blickrichtung gemaS Pfeil IV. 

30 Das in der Zeichnung allgemein mit Bezugszif fer 1 bezeichnete 
Handhabungsgerat ermoglicht ein auf einanderf olgendes Umposi- 
tionieren von Teilen beliebiger Art, insbesondere von Klein- 
teilen wie Schrauben, Bolzen oder sonstigen Teilen mit uber- 
wiegender Langserstreckung . In der Zeichnung ist ein solches 

35 umzupositionierendes Teil bei 2 strichpiinktiert angedeutet . 
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Das Handhabungsgerat 1 ist so ausgelegt, dass das Teil 2 wah- 
rend eines Umpositioniervorganges zwischen zwei beabstandeten 
Endpositionen 3, 4 verlagerbar ist, wobei die dcibei von ihm 
durchlaufene Bahnkurve dem Verlauf einer ebenfalls nur 
5 strichpunktiert angedeuteten Handbabungsbahn 5 entspricht, 

die ein angetriebener Greif ertrager 6 durchlauft, der mit ei- 
nem zum losbaren Hal ten des umzupositionierenden Teils die- 
nenden Greif er 7 geeigneter Bauart ausgestattet ist. 

10 Bei dem G^eifer 7 kann es sich beispielsweise um einen zan- 
genartigen Greifer handeln, der uber verschwenldbare Greifba- 
cken 8 verfugt, die sich elektrisch oder bevorzugt durch Flu- 
idkraft betatigen lassen, um ein Teil 2 nach Bedarf festzu- 
hal ten Oder loszulassen. Weitere mogliche Ausfiihrungsf ormen 

15 fur den Greifer 7 waren beispielsweise Sauggreifer oder Mag- 
netgreifer, die das handzuhabende Teil durch Unterdruck oder 
durch Magnetkraft halten konnen. 

Das Handhabungsgerat 1 enthalt als Basis einen bevorzugt 
20 plattenf ormigen Tragkorper 12, an den ,ruckseitig eine insbe- 
sondere von einem einzigen f luidbetatigten Drehantrieb gebil- 
dete Antriebseinrichtung 13 angesetzt ist. Eine Antriebswelle 
14 der Antriebseinrichtung 13 durchsetzt den Tragkorper 12 
und tragt im Bereich der Vorderseite des Tragkorpers 12 einen 
25 radial wegragenden Schwenkarm 15 . 

Anstelle eines f luidbetatigten Drehantriebes konnte auch ein 
elektrisch betatigter Drehantrieb eingesetzt werden. 

30 Durch Aktivierung der Antriebseinricht\ing 13 lasst sich die 
Antriebswelle 14 zu einer hin- und hergehenden Drehbewegung 
um ihre Langsachse antreiben, wobei diese Langsachse gleich- 
zeitig die Schwenkachse 16 bildet, bezuglich der der drehfest 
mit der Antriebswelle 14 verbundene Schwenkarm 15 somit zu 

35 einer oszillierenden Schwenkbewegung 17 um die Schwenkachse 
16 antreibbar ist. 
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Der Greif ertrager 6 ist beim Ausf uhrungsbeispiel von einem 
langlichen, stab- oder leistenf ormigen Bauteil gebildet und 
mit einer sich in seiner LSjigsrichtung erstreckenden linearen 
5 Fuhrungsschiene 18 ausgestattet Letztere kann als separates 
Teil Oder als einstuckiger Bestandteil des Greif ertragers 6 
ausgefuhrt sein. Die Fuhrungsschiene 18 erstreckt sich in ei- 
ner zur Schwenkachse 16 rechtwinkeligen Ebene. 

10 Uber die Fuhrungsschiene 18 ist der Greif ertrSger 6 an einem 
Fuhrungsschlitten 22 in einer durch Doppelpfeil angedeuteten 
ersten Bewegungsrichtung 23 linear verschiebbar gef uhrt . Der 
Fuhrungsschlitten 22 seinerseits ist an einer Linearf uhrung 
25 in einer zur ersten . Bewegungsrichtung 23 rechtwinkeligen 

15 zweiten Bewegungsrichtung 24 verstellbar gef uhrt . Die Linear- 
fuhrung 25 ist beim Ausf uhrungsbeispiel von einer Fuhrungs- 
schiene gebildet, die an der Vorderseite des Tragkorpers 12 
befestigt ist und die vom Fuhrungsschlitten 22 reiterartig 
ubergriffen wird. 

20 

Durch Dberlagerung der zueinander rechtwinkeligen Bewegungs- 
richtungen 23, 24 kann somit der Greif ertrager 6 in einer zur 
Schwenkachse 16 rechtwinkeligen und zur besseren Unterschei- 
dung als Bewegungs ebene 26 bezeichneten Ebene beliebig posi- 
25 tioniert werden. 

Der Greif ertrager 6 steht mit dem beim Ausf uhrungsbeispiel 
einzigen Schwenkarm. 15 in Mitnahmeeihgrif f , so dass er bei 
der Schwenkbewegung des Schwenkarmes 15 in einer vprbestiram- 

30 ten Weise mitbewegt wird. Der Mitnahmeeingrif f ist so ausge- 
legt, dass der Greif ertrager 6 bezuglich der Schwenkachse 16 
radial verstellbar am Schwenkarm gelagert ist. Beim Ausf uh- 
rungsbeispiel ist dies dadurch realisiert, dass am Schwenkarm 
15 ein sich in dessen Langsrichtung erstreckendes , bezuglich 

35 der Schwenkachse 16 radial verlaufendes Langloch 27 vorgese- 
hen ist, in das ein am Greif ertrager 6 angeordneter Mitnehmer 
28 eingreift. Der Mitnehmer 28 ist beim Ausfuhrungsbeispiel 
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ein am Greif ertrager 6 drehbar gelagerter Rollenkorper , wobei 
die Drehaclise 31 zur Schwenkachse 16 parallel verlauft. 

Fuhrt der Schwenkarm 15 eine Schwenlcbewegung aus, so wirkt 
die momentan in Schwenkrichtung orientierte Flanke des Lang- 
loclaes 27 auf den Mitnehmer 28 ein und niinmt den Greif ertra- 
ger 6 mit, so dass dieser eine durch Doppelpfeil angedeutete 
Umlaufbewegung 32 bezuglich der Schwenkachse 16 ausfuhrt. 

Bedingt durch den Langlocheingrif f mit dem Schwenkarm 15, und 
femer bedingt durch die dem Greif ertrager zwei zueinander 
rechtwinkelige Bewegungsfreiheits grade verleihende Fuhrungs- 
einrichtung 21 - diiese enthalt die Fuhrungsschiene 18, den. 
Fuhrungsschlitten 22 und die Linearfuhrung 25 kann der 
Greif ertrSger 6 dabei gleichzeitig eine uberlagerte, durch 
einen Doppelpfeil angedeutete Radialbewegung 33 bezuglich der 
Schwenkachse 16 ausfuhren. 

Durch die Fuhrungseinrichtung 21 ist dabei stets gewahrleis- 
tet, dass der Greif ertrager 6 so abgestutzt und gefuhrt ist, 
dass er seine raumliche Orientierung unabhangig von der mp- 
mentanen Position beibehalt . Er andert zwar seine Lage im 
Raum, allerdings nur im Rahmen einer Verlagerung und ohne An- 
derung seiner winkelmafiigen Ausrichtung . Dies hat zur Folge, 
dass der am handztihabenden Teil 2 angreifende Greif abschnitt 

34 des Greif ers 7 stets in die gleiche Richtung weist, b6im 
Ausfuhrungsbei spiel vertikal nach unten. 

Der Verlauf der oben erwahnten Handhabimgsbahn 5 ist dadurch 
vorgegeben , dass am Greif ertrager 6 ein Kurvenfolger 35 an- 
geordnet ist, der mit einer sich ein Stuck weit entlang des 
Umfanges der Schwenkachse 16 erstreckenden Bahnvorgabekurve 
36 in Fuhrungseingrif f steht • Wahrend der Greif ertrager 6 al- 
so seine Umlaufbewegung 32 ausfuhrt, lauft sein Kurvenfolger 

35 unter Zwangsfuhrung der Bahnvorgabekurve 36 entlang, durch 
deren Verlauf sich schwenkwinkelabhangig die momentane Radi- 
alposition und somit die Radialbewegung 33 des Greif ertragers 
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6 vorgeben lasst . • Somit lasst sich durch entsprechend vorge- 
gebenen Verlauf der Bahnvorgaibekurve 3 6 der fur die Handha- 
bungsbahn 5 gewunschte Verlauf erhalten. 

Beim Ausf uhrungsbeispiel ist der Verlauf der Bahnvorgabekurve 
3 6 so gewahlt, dass die vom Greif ertrager 6 und somit auch 
votn Greif er 7 im Betrieb durchlauf ene Handhabungsbahn 5 einen 
im wesentlichen U-formigen Verlauf mit zwei zueinander paral- 
lelen linearen Bahnendabschnitten 37a, 37b auf weist . Aufgrund 
der beitn Ausfuhrungsbeispiel getrof fenen und oben erlauterten 
kinematischen Auslegung entsprechen sich vorliegend die Ver- 
lauf e der Bahnvorgabekurve 36 und der Handhabungsbahn 5. Dies 
erleichtert die Herstellung, weil durch den Verlauf der Bahn- 
vorgabekurve 36 der Verlauf der Handhabungsbahn 5 1:1 vorge- 
ben we r den kann. 

Mithin hat beim Ausfuhrungsbeispiel auch die Bahnvorgabekurve 
36 einen im wesentlichen U-formigen Verlauf mit zwei zueinan- 
der parallelen linearen Kurvenendabschnitten 38a, 38b, wobei 
zweckmaSigerweise die Enden der Kurvenendabschnitte 3 8a, 3 8b 
in die gleiche Richtung weisen wie der Greif abschnitt 34, 
vorliegend als vertikal nach unten. Die Bahnvorgabekurve 3 6 
und folglich auch die Handhabungsbahn 5 hat somit einen U- 
ahnlichen Verlauf mit nach unten weisender U-6ffnung. 

Die Schwenkachse 16 des bevorzugt einzigen Schwenkarmes 15 
bef indet sich beim Ausfuhrungsbeispiel vorzugsweise mittig 
zwischen den beiden Kurvenendabschnitten 38a, 38b der Bahn- 
vorgabekurve 36. Dies ermoglicht besonders kompakte Abmes sun- 
gen des HandhcJDungsgerates sowohl in Breitien- als auch in H6- 
henrichtung . 

Der Greif ertrager 6 greif t also zum einen am Schwenkarm 15 an 
und steht zum anderen uber den Kurvenfolger 35 mit der Bahn- 
vorgabekurve 36 in rahrungseingrif f . Die Bahnvorgabekurve 36 
ist beim Ausfuhrungsbeispiel von den Flanken eines dem ge- 
wunschten Kurvenverlauf folgenden Langsschlitzes 39 defi- 
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niert. der an einer Kurventragereinrichtung 42 ausgebildet 
ist, die beim Ausfuhrungsbeispiel an der Vorderseite des 
Tragkorpers 12 angebracht ist. Der Kurvenfolger 3 5 ragt von 
vorne her in den Langsschlitz 39 hinein, der ruckseitig durch 
den Tragkorper 12 oder durch eine entsprechende Wand der Kur- 
ventragereinrichtung 42 geschlossen sein kann, so dass sich 
ein nutartiger Aufbau ergibt. 

Der Kurvenfolger 35 ist beim Ausfuhrvmgsbeispiel von einem 
wie der Mitnehmer 28 wSlzgelagerten Rollenkorper gebildet, 
der mit geringfugigem Spiel in den Langsschlitz 39 eingreift, 
so dass er an dessen Schlitzf lanken abrollen kann. 

Der Kurvenfolger 35 ist zweckmaEigerweise koaxial zum Mitneh- 
mer 28 angeordnet, so dass sich ubereinstimmende Drehachsen 
31 ergeben. Beide Komponenten konnen gemeinsam auf einer am 
Greifertrager 6 fixierten Lagerungsachse 43 gelagert sein, 
Dabei 'ist zweckmafiigerweise vorgesehen, dass der als langli- 
cher Korper ausgebildete Greifertrager 6 uber den Schwenkarm 
15 hinweggreif t, der somit zwischen dem Greifertrager 6 und 
dem Tragkorper 12 liegt, wobei die Lagerungsachse 43 das 
Langloch 27 durchgreift und im Bereich des. Langloches 27 den 
Mitnehmer 28 und unterhalb diesem den Kurvenfolger 35 tragt. 

Die Kurventragereinrichtung 42 besteht beim AusfCihrungsbei- 
spiel aus mehreren plattenShillich gestalteten Kurventragem 
44, die in einer zur Bewegungsebene 26 parallelen Ebene an 
der Vorderseite des Tragk6rpers 12 angebracht sind. Diese 
KurventrSger 44 sind in dieser Ebene zumindest teilweise re 
lativ zueinander verstellbar, um den Verlauf der Bahnvorgabe 
kurve 36 beeinflussen zu konnen. Beim Ausfuhrungsbeispiel be 
steht dabei die vorteilhafte Moglichkeit, die Lange eines be 
stimmten Kurvenabschnittes, nachfolgend als langenvariabler 
Kurvenabschnitt 45 bezeichnet, zu variieren. 

Unter Zugriindelegung des U-ahnlichen Verlauf es der Bahnvorga 
bekurve 36 entspricht der langenvariable Kurvenabschnitt 45 
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dem sich quer zwischen den U-Schenkeln erstreckenden Verbin- 
dungsabschnitt , der beim Ausf uhrungsbeispiel einen linearen 
Verlauf hat. Die U-formige Gestalt setzt sich somit aus den . 
beiden zueinander parallelen linearen Kurvenendabschnitten 
5 3 8a, 3 8b, dem dazwischenliegenden langenvariablen linearen 

Kurvenabschni tt 45 und jeweils einem bogeiif ormigen Ubergangs- 
abschnitt 46a, 46b zwischen dem langenvariablen Kurvenab- 
schnitt 45 und einem jeweiligen Kurvenendabschnitt 38a, 38b 
zusanimen . 

10 

Die Kurventrager 44 sind so ausgebildet, dass die die Bahn- 
vorgabekurve 36 def inierenden Flanken des Langsschlitzes 39 
sich in Kurvenlangsrichtung uberlappen, wobei der Uberlap- 
pungsgrad von der momentan getroffenen Einstellung abhangt. 

15 

Beim konkreten Ausf uhrungsbeispiel ist ein zentraler Kurven- 
trager 44a vorgesehen, der unbeweglich am Tragkorper 12 be- 
festigt ist und der zumindest eine Teillange des langenvari- 
ablen Kurvenabschnittes 45 def iniert . Auf entgegengesetzten 

20 Seiten ist dieser zentrale Kurventrager 44a von jeweils einem 
auBeren Kurventrager 44b, 44c flankiert, an denen die ubrigen 
Kurvenabschni tte vorgesehen sind und die in Langsrichtung des 
langenvariablen Kurvenabschni ttes 45 relativ zum Tragkorper 
12 verstellbar und in der eingestellten Position festlegbar 

25 sind. Dabei ergibt sich je nach Einstellung eine unterschied- 
lich weite Uberlappung nebeneinanderliegender Schlitzf lanken- 
bereiche in durch Pfeile markierten Uberlappungsbereichen 47. 

Um die gewunschte Einstellung vomehmen zu konnen, sitzen die 
30 beiden beweglichen aufieren Kurventrager 44 auf einer am Trag- 
korper 12 festgelegten und parallel zum langenvaricJDlen Kur- 
venabschnitt 45 verlaufenden Fuhrungsschiene 48 und kooperie- 
ren jeweils mit einer sich am Tragkorper 12 abstutzenden Ein- 
stellschraube 49 Oder einem anderen Einstellmechanismus, der 
35 eine stufenlose Positionseinstellung ermoglicht. 
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Die jeweils eingestellte Position wird beitn Ausf unrungsbei- 
spiel, durch eine Oder mehrere Bef estigungsschrauben 53 f i- 
xiert, die den Tragkorper 12 von der Ruckseite her durchgrei- 
fen imd in den betreffenden auSeren Kurventrager 44b, 44c 
eingeschraxibt sind. Der Durchgrif f sbereich der Bef estigungs- 
schrauben 53 im Tragkorper 12 ist jeweils als Langloch 54 
ausgebildet, so dass die Bef estigungsscbraxiben 53 nach dem 
Losen zusatranen mit dem beweglichen Kurventrager 44b, 44c ver- 
lagert werden konnen, um sie an der neuen Position wieder 
f estzuziehen . 

Die zweckmaBigeintfeise ebenfalls am Tragkorper 12 gelagerte 
Linearfuhrung 25 bef indet sich beim Ausf uhrungsbeispiel in 
einem den Enden der beiden Kurvenendabschnitte 38a, 38b vor- 
gelagerten Bereich und erstreckt sich quer zu diesen Kurven- 
endabschntten 38a, 38b parallel zum langenvariablen Kurvenab- 
schnitt 45 . ZweckmaSigerweise erstreckt sich die Linearfuh- 
rung 25 in der gleichen Ebene wie die KurventrSgereinrichtung 
42. 

Das Handhabungsgerat 1 ist vorzugsweise auch mit Anschlagmit- 
teln 55 ausgestattet , die eine variable Vorgabe der Lange der 
vom Greif ertrager 6 zu durchlauf enden Handhabungsbahn 5 er- 
moglichen. Hierzu ist beim Ausf uhrxingsbeispiel jedeiji Kurven- 
endabschnitt 38a, 38b eine Anschlageinheit 56a, 56b zugeord- 
net, die mit dem Greif ertrSger 6 bei Annaherung an die ge- 
wunschte Endposition zusammenarbeiten kann. Der Greif ertrager 
6 ist hierzu beim Ausf uhrungsbeispiel mit Gegenanschlagein- 
heiten 57a, 57b ausgestattet, die zweckmSEigerweise an einem 
Quertrager 59 des Greif ertragers 6 befestigt sind und die je- 
weils zur Kooperation mit einer der Anschlageinheiten 56a, 
56b vorgesehen sind. Geeignete Einstellmoglichkeiten, bei- 
spielsweise Einstellgewinde, ermoglichen eine stufenlos ver-. 
anderliche Positionsvorgabe. 

Das Handhabungsgerat 1 ist desweiteren vorzugsweise mit StoS- 
dampfmitteln 58 ausgestattet, die wie die Anschlagmittel 55 
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den Enden der vom Greif ertrager 6 zu durchlauf enden Handtia- 
bungsbahn 5 zugeordhet sind und mit dem Greif ertrager 6 zu- 
satnmenarbeiten konnen, urn den Endaufprall bei Erreichen der 
durch die Anschlagmittel vorgegebenen Endpositionen abzudamp- 
5 fen. Die Stofidampf mittel 58 konnen einfache Puf f emngstnittel 
sein, sind vorzugsweise aber von hydraulischen Stofidampf em 
gebildet. Beim Ausfuhrungsbeispiel ist jede Anschlageinheit 
56a, 56b als Baueinheit mit einem StoSdampf er ausgefuhrt. 

10 Obgleich sich das HandhabungsgerSt auch unter gleichzeitiger 
Verwendung mehrerier xind insbesondere zweier Schwenkarme 15 
realisieren lieSe, wird eine Bauform mit nur einem Schwenkarm 
15 in der Regel vorgezogen, weil sich.dadurch herstellungs- 
technische Vorteile ergeben und kompaktere Abmessungen bei 

15 kostengunstiger Herstellung realisieren lassen. 

Zu dem Greif er 7 ist noch nachzutragen, dass dieser zweckma- 
Sigerweise losbar am Greif ertrager 6 festgelegt ist, so dass 
bei Bedarf im Hinblick auf den Anwendungsf all ein Austausch 
20 vorgenommen werden kann. Geeignete Bef estigungsmittel sind 
bei 60 angedeutet. 
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Anspruche 

1. Handhabungsgerat zum Umpositionieren von Teilen, mit 

mindestens einetn durch eine Antriebseinrichtung (13) zu einer 
oszillierenden Schwenlcbewegung um eine - Schwenkachse (16) 
antreibbaren Schwenkarm (15) , der bei der Schwenkbewegung 
derart auf einen zum Tragen eines Greifers (7) dienenden 
Greif ertrager (6) einwirkt, dass dieser ohne Anderung seiner 
raumlichen Orientierung entlang einer vorgegebenen Handba- 
bungsbahn (5) verlagert wird, dadurch gekennzeichnet , dass 
der Greif ertrager (6) mit einem Kurvenfolger (35) in Verbin- 
dung steht, der mit einer sich ein Stuck weit entlang des Um- 
fanges der Schwenkachse (16) erstreckenden und den gewunsch- 
teh Verlauf der Handhabungsbahn (5) def inierenden Bahnvorga- 
bekurve (36) in Eingriff steht, wobei der Greif ertrager (6) 
zur Realisierung einer zumindest partiell von einer Kreisbahn 
abweichenden Handhabungsbahn (5) relativ zur Schwenkachse 
(16) in beziiglich dieser radialer Richtung bewegbar gelagert 
ist, so dass er eine der Umlaufbewegung (32) um die Schwenk- 
achse (16) uberlagerte Radialbewegung (33) ausfuhren kann, 

2. Handhabungsgerat nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 

zeichnet, dass der Verlauf der Bahnvorgabekurve (36) derart 
ausgefuhrt ist, dass die vom Greif ertrager (6) im Betrieb 
durchlaufene Handhabungsbahn (5) einen im wesentlichen U- 
formigen Verlauf mit zwei zueinander parallelen linearen 
Bahnendabschnitten (37a, 37b) aufweist. 

3 . Handhabungsgerat nach Anspruch 1 oder 2 , dadurch ge- 

kennzeichnet , dass die kinematische Auislegung so getroffen 
ist, dass der Richtungsverlauf der Bahnvorgabekurve (36) dem- 
jenigen der Handhabungsbahn (5) entspricht. 

4, Handhabungsgerat nach Anspruch 3 in Verbindung mit 

Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet , dass die Bahnvorgabekurve 
(3 6) einen im wesentlichen U- formigen Verlauf mit zwei zuein- 
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ander parallelen linearen Kurvenendabschnitten (38a, 38b) 
aufweist, wobei die Schwenkachse (16) mindestens eines 
Schwenkarcties (15) vorzugsweise rait tig zwischeii den Kurvenend- 
abschnitten (38a, 38b) platziert ist. 

5 

5. Handhabixngsgerat nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet , dass der Greif ertrager (6) bezuglich 
der Schwenkachse (16) radial verstellbar an mindestens einetn 
Schwenkarm (15) gelagert ist und zweckmSSigerweise gleichzei- 

10 tig in Mitnahmeeingrif f mit dem Schwenkarm (15) steht. 

6. Handhabungsgerat nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass ein mit dem Greif ertrager (6) verbundener und 
vorzugsweise rollenartig ausgebildeter Mitnehmer (28) in ein 

15 bezuglich der Schwenkachse (16) radial ausgerichtetes Lang- 
loch (27) des Schwenkarmes (15) eingreift, um einen Mitnahme- 
eingriff hervorzuruf en . 

7 . Handhabungsgerat nach Anspruch 6 , dadurch gekenn- 

20 zeichnet, dass der vorzugsweise rollenartig ausgefuhrte Kur- 
venfolger (35) koaxial zu dem Mitnehmer (28) angeordnet ist. 

8. Handhabungsgerat nach einem der Anspruche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet , dass der Greif ertrager (6) ^n ledig- 

25 lich einem einzigen Schwenkaarm (16) angreift. 

9. Handhabxingsgerat liach einem der Anspruche l bis 8, 
dadurch gekennzeichnet , dass der Greif ertrager (6) zur Fixie- 
rung seiner raumlichen Orientierung von einer zusStzlich zum 

30 Schwenkarm (16) vorgesehenen Fuhrungseinrichtung (21) abge- 
stiitzt und gefuhrt ist. 

10. Handhabungsgerat nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Fuhrungseinrichtung (21) so ausgefuhrt 

35 ist, dass sie dem Greif ertrager (6) ausschlielSlich zwei zu- 
einander rechtwinkelige Bewegungsf reiheitsgrade ermoglicht. 
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11. Handhabungsgerat nach Anspruch 9 oder 10, dadurch ge- 
kennzeichnet , dass der Greif ertrager (6) zum einen am mindes- 
tens einen Schwenkarm (16) angreift und zum anderen uber den 

5 Kurvenfolger (35) mit der Bahnvorgabekurve (36) in Eingriff 
steht, wobei er ferner uber eine lineare Fuhirungsschiene (18) 
an einem Fuhrungsschlitten (22) in einer ersten Bewegungs- 
richtung (23) linear versctiiebbar gefuhrt ist, der seiner- 
seits an einer Linearf lihrung (25) in einer zur ersten Bewe- 
10 gungsrichtung (23) rechtwinkeligen zweiten Bewegungsrichtung 
(24) verstellbar gefuhrt ist . 

12 . Handhabungsgerat nach Anspruch 11 , dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Linearf uhrung (25) im Zusatnmenhang mit ei- 

15 ner einen U-formigen Verlauf aufweisenden Bahnvorgabekurve 

(36) in einem den Kurvenendabschnitten (38a, 38b) vorgelager- 
ten Bereich quer zu diesen Kurvenendabschnitten (38a, 38b) 
verlauf t. 

20 13. Handhabungsgerat nach einem der Anspruche 1 bis 12, 

gekennzeichnet durch zur variablen Vorgabe der Lange der vom 
Greif ertrager (6) zu durchlauf enden Handhabungsbahn (5) die- 
nende Anschlagmittel (55) , die zweckmafiigerweise mit dem 
Greif ertrager (6) zusammenarbeiten. 

25 

14. Handhabungsgerat nach einem der Anspruche 1 bis 13, 
gekennzeichnet durch StoSdampfmittel (58), die den Enden der 
vom Greif ertrager (6) zu durchlauf enden Handhabungsbahn (5) 
zugeordnet sind und mit dem Greif ertrager (6) zusaramenarbei- 

30 ten konnen. 

15. Handhabungsgerat nach einem der T^spiniche 1 bis 14, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Bahnvorgabekurve (36) Be- 
standteil mehrerer Kurventrager (44) ist, die zur Beeinflus- 

35 sung des Verlauf es der Bahnvorgabekurve (36) zumindest teil- 
. weise relativ zueinander verstellbar sind. 
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16. Handhabungsgerat nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Kurventrager (44) auf. einem vorzugsweise 
plattenartigen Tragkorper (12) angeordnet sind, an detn zweck- 

5 maSigerweise auch die gegebenenf alls vorhandene Fuhirungsein- 
richtxing (21) fur den Greif ertrager (6) vorgesehen ist, 

17. Handhabungsgerat nach einem der Anspruche 1 bis 16, 
dadurch gekennzeichnet , dass die Antriebseinrichtxing (21) von 

10 einem fluidbetatigten oder elektrischen Drehantrieb gebildet 
ist . 

18. Handhabungsgerat nach einem der Anspruche 1 bis 17, ge- 
kennzeichnet durch einen losbar am Greif ertrager (6) fixier- 

•15 ten Greif er (7) . 
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